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Abstrak
Perkembangan mikrokontroler yang semakin pesat saat ini memungkinkan kita
untuk dapat memanfaatkannya menjadi sebuah prototype seperti robot yang dapat
membantu mengganti tugas manusia. Pada pembuatan robot ini, data-data didapatkan
melalui observasi, literatur dan konsultasi. Prinsip kerja robot pemindah beras secara
otomatis ini menggunakan mikrokontroler AT8535 sebagai pengendali robot dan
sensor photodioda sebagai pemandu jalannya robot untuk dapat bergerak ke tempat
atau ruang yang menjadi arah pergerakan robot. Penggerak dari robot yang dibuat ini
menggunakan motor DC yang dihubungkan dengan relay sebagai rangkaian H-
bridge. Kemudian robot tersebut mengambil tumpukan barang yang paling atas untuk
di pindahkan keruangan yang kosong dan diletakkan pada tempat yang telah di
kontrol secara otomatis oleh mikrokontroler.
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1BAB 1
PENDAHULUAN
1.1 Latar Belakang
Di masa komputerisasi sekarang ini banyak orang yang dapat menikmati
teknologi, dengan berkembang pesatnya teknologi saat ini mesin dapat
melakukan pekerjaan manusia apalagi pekerjaan yang terus menerus dan
banyak memakan waktu, tentu saja pekerjaan ini akan sangat melelahkan
namun dengan bantuan teknologi, kita dapat menghemat waktu. Misalkan saja
dahulu orang sering melakukan pekerjaan untuk memindahkan barang (beras)
menggunakan tanaga manusia, namun saat ini cukup menggunakan mesin
dengan pengontrolan sebuah mikrokontroller yang sudah diprogram melalui
bahasa pemrograman yang dimengerti oleh mikrokontroler sehingga mesin
tersebut bisa berjalan secara otomatis mengikuti linefollower yang berada
dilantai. Berdasarkan program yang telah dibuat mesin tersebut akan mencari
tumpukan beras yang penuh kedalam ruangan kosong yang sudah tersedia.
Perkembangan ilmu pengetahuan dan teknologi semakin pesat disetiap
bidang dengan segala kemudahan - kemudahan yang ditawarkannya dan
menyebabkan manusia sangat terbantu terlebih dengan adanya mikrokontroler.
Mikrokontroler merupakan piranti yang sangat efisien dengan kemampuan
mengendalikan alat dan harga yang terjangkau, maka penulis ingin
2membuat suatu prototype yang berbasis microkontroler yaitu sebuah robot
pemindah beras secara otomatis yang dapat memindahkan beras dari tumpukan
yang berisi ke ruang yang kosong berbasis mikrokontroler AT8535.
1.2 Permasalahan
Pada tugas akhir ini permasalahan yang muncul adalah:
1. Bagaimana membuat sebuah robot yang dikendalikan oleh mikrokontroler
yang dapat memindahkan beras dari tumpukan yang berisi ke ruang yang
kosong?
2. Bagaimana robot yang dibuat dapat mengetahui posisi ruang yang berisi
atau ruang yang kosong?
3. Seberapa cepat proses pemindahan beras dari tumpukan berisi ke ruangan
yang kosong?
4. Faktor apa yang mempengaruhi sistem kerja dari robot dalam proses
pemindahan beras dari tumpukan berisi keruangan yang kosong?
1.3 Ruang Lingkup
Ruang lingkup dari alat yang dibuat ini meliputi:
1. Alat ini akan bekerja sendiri dengan perintah-perintah yang sudah
ditanamkan program melalui mikrokontroler.
32. Robot ini akan bergerak mengikuti garis putih yang ada di lantai dengan
menggunakan sensor sebagai pendeteksi garis untuk menentukan arah laju
pergerakan robot.
3. Robot yang dibuat merupakan robot miniatur.
4. Banyaknya tumpukkan beras yang disimulasikan pada robot ini terdiri dari
2 tumpukan beras dan 2 ruang.
1.4 Tujuan dan Manfaat
1.4.1 Tujuan
Adapun tujuan dari tugas akhir ini adalah untuk membuat sebuah robot
yang dapat bekerja secara otomatis tanpa di bantu oleh manusia sebagai
pengemudinya yang dapat memindahkan tumpukan beras ke suatu
tempat yang kosong.
1.4.2 Manfaat
Adapun manfaat yang diperoleh dari tugas akhir ini adalah sebagai
berikut:
1. Alat ini akan membantu mempermudah pekerjaan kita karena
sistemnya sudah otomatis dalam hal memindahkan barang.
2. Untuk membantu mengurangi pekerjaan manusia sebagi sopir
manual yang memindahkan barang dari satu tempat ke tempat
lainya.
41.5 SISTEMATIKA PENULISAN
Tugas akhir ini ditulis dengan sistem penulisan sebagai berikut:
BAB 1 PENDAHULUAN
Pada bab ini akan membahas tentang, latar belakang, permasalan,
ruang lingkup, tujuan dan manfaat, serta sistematika penulisan.
BAB 2 LANDASAN TEORI
Pada bab ini akan menguraikan landasan teori pada robot yang akan
dibuat.
BAB 3 PERANCANGAN ALAT
Pada bab ini menjelaskan bagaimana alat ini dibuat dan bagaimana
sistem kerjanya.
BAB 4 PENGUJIAN ALAT
Pada bab ini kita akan dilakukan pengujian terhadap alat ditingkat
presisinya atau kepekaan alat dan analisa terhadap hasil yang diperoleh.
BAB 5 PENUTUP
Pada bab ini akan menyimpulkan hasil dari alat ini dan memberikan
saran-saran yang sebaiknya dilakukan jika akan membuat robot
monitoring dan pemindah beras secara otomatis.
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BAB 5
PENUTUP
5.1 Kesimpulan
Dari hasil pengujian alat berdasarkan perancangan yang telah dikerjakan
pada pembuatan robot pemindah beras secara otomatis yang dapat
memindahkan beras dari tumpukan yang berisi keruang yang kosong berbasis
AT 8535 maka dapat ditarik kesimpulan bahwa :
1. Robot ini dapat menindahkan beras dari tumpukan berisi ke ruang yang
kosong dengan sistem yang telah di rancang. Untuk bergerak, robot ini
menggunakan motor DC yang dapat bergerak maju dan mundur yang
dikendalikan oleh mikrokontroler. Sedangkan dalam mendeteksi jalan
robot ini menggunakan sensor line follower sebagai penunjuk arah jalanya
robot.
2. Robot ini diberi sensor penerima yang dikirim dari ruangan yang kosong
berbentuk pulsa 0 ataupun 1 sehingga robot dapat mengetahui berapa
banyak ruangan yang kosong maupun ruangan yang berisi. Jika
pengiriman pulsanya bernilai 1 maka kondisi ruangan berisi beras, dan
jika pengiriman pulsanya bernilai 0 maka kondisi ruangan masih dalam
keadaan kosong.
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3. Proses kecepatan pemindahan barang di sesuaikan jarak tempuh dari
tempat tumpukan barang ke ruangan yang akan di isi, dan program yang
telah di tanamkan di mikrokontroler serta ketepatan dalam proses
pendeteksian garis putih.
4. Tegangan pada batere sangat mempengaruhi sistem kerja baik pada
mikrokontroler sebagai pengirim pulsa maupun sensor dalam mendeteksi
garis putih ataupun gerak dari motor DC dalam bergerak.
5.2 Saran
1. Agar robot dapat mendeteksi garis putih dengan baik gunakan sensor
fhotodioda yang lebih banyak, karena lebih banyak menggunakan sensor
fhotodioda maka tingkat kesalahan pada deteksi line follower akan
berkurang. Dan supaya sensor line follower dapat mendeteksi garis putih
dengan baik gunakan line follower yang tidak dapat memantulkan cahaya
ke sensor fhotodioda.
2. Agar robot dapat berjalan dan mengangkat beras dengan sempurna
gunakanlah motor DC yang torsinya besar.
3. Untuk pengembangan ke depanya dapat digunakan wireless untuk
mendeteksi ruangan yang kosong dan dapat digunakan kamera sebagai
pengganti sensor line follower untuk memberi keakuratan yang lebih baik
lagi dalam sistem kerjanya.
